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1. Оптико-электронная система сопровождения, содержащая блок задания
программного перемещения, устройство прогнозирования координат,
последовательно соединенные оптико-электронный блок, блок определения
координат в стробе, коммутатор, блок формирования координат в растре и
устройство наведения и стабилизации, а также последовательно соединенные датчик
возмущения и формирователь логики инерционного сопровождения, при этом первый
выход блока задания программного перемещения соединен со вторым входом
коммутатора, выход блока формирования координат в растре соединен со вторым
входом блока определения координат в стробе и первым входом устройства
прогнозирования координат, выход формирователя логики инерционного
сопровождения соединен с третьим входом блока определения координат в стробе,
отличающаяся тем, что дополнительно введен датчик движения носителя, при этом
блок задания программного перемещения дополнительно соединен со вторым входом
устройства прогнозирования координат, выход датчика движения носителя соединен с
третьим входом устройства прогнозирования координат, выход которого соединен с
входом устройства наведения и стабилизации.
2. Система по п.1, отличающаяся тем, что устройство прогнозирования координат
выполнено на основе последовательно соединенных первого сумматора,
траекторного фильтра, второго сумматора и фильтра неизменяемой части, первый
вход устройства прогнозирования координат соединен со вторым входом первого
сумматора, выход которого соединен с входом траекторного фильтра, выход























сумматора, третий инвертирующий вход которого через второй блок задержки
подключен к третьему входу устройства прогнозирования координат, при этом третий
вход устройства прогнозирования координат подключен также ко второму входу
второго сумматора, первый вход которого соединен с выходом траекторного
фильтра, выход второго сумматора соединен с входом фильтра неизменной части,
выход которого соединен с входом устройства наведения и стабилизации.
3. Система по п.2, отличающаяся тем, что устройство прогнозирования координат
выполнено с возможностью установки длительности экстраполяции по внешним
сигналам, поступающим на его второй вход.
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